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Мета і завдання. Метою дослідження є встановлення залежності між товщиною 
тіла намотування (масою пакування) та геометричними параметрами, що визначають 
положення механізму в процесі напрацювання пакування (кут повороту важеля, 
відстань від осі важеля до перпендикуляра, що з‘єднує центри обертання 
бобінотримача та укочуючого ролика) та залежність плеча сили реакції укочуючого 
ролика від товщини тіла намотування. 
Об'єкт та предмет дослідження. Об'єкт дослідження - плече сили реакції від 
притискування укочуючого ролика до бобінотримача. Предметом дослідження 
являється закономірність зміни плеча сили реакції укочуючого ролика в залежності від 
напрацювання пакування на бобіні. 
Методи та засоби дослідження. Для розрахунків критичних швидкостей 
використано метод «напівжорсткого» шпинделя, що дозволяє отримати дві критичні 
швидкості з погрішністю, яка не перевищує 10%. Точність методу обмежена похибкою 
розрахунку пружних параметрів бобінотримача, яка викликана ідеалізацією 
математичної моделі. 
Наукова новизна та практичне значення отриманих результатів. В роботі 
визначено залежність кута повороту важеля укочуючого ролика від товщини тіла 
намотування, залежність плеча сили реакції укочуючого ролика від товщини тіла 
намотування бобінотримача. Отримані результати дозволяють провести модернізацію 
притискного пристрою укочуючого ролика та більш точно розраховувати динамічні 
характеристики намотувального механізму . 
Результати дослідження. Для дослідження динаміки механізму необхідно 
встановити залежність між товщиною тіла намотування (масою пакування) та 
геометричними параметрами, що визначають положення механізму в процесі 
напрацювання пакування (кут повороту важеля, відстань від осі важеля до 
перпендикуляра, що з‘єднує центри обертання бобінотримача та укочуючого ролика). 
Зі схеми (рисунок 1 ) за допомогою теореми косинусів визначається кут повороту 
важеля θ в залежності від маси напрацьованого пакування. 
Зі схеми (рисунок 1) за допомогою теореми косинусів визначаеться кут повороту 
важеля θ в залежності від маси напрацьованого пакування. 
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Для визначення частоти власних 
коливань укочуючого ролика з підвісом 
необхідно визначити залежність довжини 
плеча сили реакції укочуючого ролика  від 
маси пакування (товщини тіла намотування). 
Плече сили реакції укочуючого ролика 
ht визначається як відстань від осі O (O, O) до 







 .  (2) 
В результаті розрахунків отримано 
такі залежності: залежність кута повороту 
важеля укочуючого ролика від товщини тіла 
намотування (рисунок 1, а); залежність плеча 
сили реакції укочуючого ролика від товщини 
тіла намотування (рисунок 1, б). 
  
а) б) 
Рисунок 2 – Динамічні характеристики укочуючого ролика від товщини тіла намотування: 
а) –  кут повороту важеля; б) –  сили реакції в кінематичній парі важіль-стійка 
Висновки. Дані дослідження дозволили показати залежність кута повороту 
важеля укочуючого ролика від товщини тіла намотування та залежність плеча сили 
реакції укочуючого ролика від товщини тіла намотування. 
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Рисунок 1 – Схема намотувального механізму 
